












SIX-LEGGED CLIMBING ROBOT WITH SUCKERS FOR 3-DIMENSIONAL ENVIRONMENTS 
 
齋藤 明日希 





Maintenance and inspection of old buildings, bridges, tunnels, and so on are important tasks of robots. In 
our previous works, for such tasks, we developed a multi-legged robot that climbs an unknown vertical wall by 
using suckers. In this report, we improved our previous robot and developed a flexible leg with a sucker to climb 
a wall. As a result, we confirmed that the developed robot can climb autonomously by utilizing the passive 
mechanisms. 

















































 (b) Tail wall 











Fig. 2 Developed sucker 
 
 




に適応する．その様子を Fig. 4 に示す． 
 
 

























ぶ三角形の中に移動速度 v が入ることで，Fig. 6(a)にある




































 (b) Apart to the wall 
Fig. 6 Movement of the sucker 
 
（3）脚 




アルミリンクは，Fig. 6 の移動速度 v の θ を 0 にし，常に
θ < φ とすることが可能となる． 
 
 
Fig. 7 Developed leg 
 
 























Fig. 10 Developed body 
 
 



















 Fig. 12 Simplified mechanism of the robot (side view) 
 
４． 開発した機体 
 開発した吸盤 6脚ロボットURARAKA IVをFig. 13に，
その仕様を Table 1 に示す．また，機体に繋がる電源や電
磁弁，吸盤に繋がるエアーコンプレッサやエアータンク
との配線の様子を Fig. 14 に示す．サーボモータは 1節に































































 Fig. 15 Locomotion Pattern 
 
 
Fig. 16 Locomotion Pattern (retry) 
 
５． 実験 
Fig. 1(a)の湾曲の存在するアクリル壁と Fig. 1(b)のタイ
ルと木で構成された垂直壁で実験を行い，その実験の様






















Fig. 17 Experiment result (Curved wall) 
 
 
Fig. 18 Experiment result (Tails and Wood board) 
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